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Ooka らにより提唱されていた水平多関節型アームを足機構に用いる 4 足歩行システムをとりあげ， これが低消費
電力を実現する，重力方向分離構造であり，介助ロボットの補助脚システムとして最適であることを示す。






























まず， r患者が使う介助ロボット」の必要とする要素機能として[1J 患者抱き上げの新方式， [2J 患者位置をセン













床評価実験を行い， r自分で操作できる j 点に特に高い評価を得た。
一方，階段などの段差があっても自由に移動できる機能を得るために，水平多関節アームを足機構に用いる4足歩
行システムを研究し低消費電力を実現する重力方向分離構造であり，介助ロボットの補助脚システムとして適して
いることを示した。
以上の研究結果は，福祉工学・ロボット工学に新しい知見をもたらしたもので，博士(工学)の学位論文として価
値あるものと認める。
